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AMAC

Cok disiplinli tasarim projesi ile 6grencilerimizin
Fakiiltemizde yer alan farkl disiplinlerdeki
bolim 6grenciler: ile birlikte karmasik bir
sistem, suirec, cithaz veya Urin tasarimi
yapabilmesini saglamak amaclanmaistir.



AMAC

Cok bilesenli, cesith alt sistemleri iceren, birden
fazla disiplini ilgilendiren proje i1le Fakiiltemiz
ogrencilerine cok disiplinli takimlarda etkin
bicimde calisabilme becerisi kazandirilacaktir.



AMAC

Projede yapilan tasarimda gercekci kisitlar ve
kosullar gozetilmelidir. Tasarimin niteligine
oore, ekonomi, cevre sorunlari, sirdurtlebilirhk,
uretilebilirlik, etik, saghk, gtiivenlik, sosyal ve
politik sorunlar gibi 6geler irdelenmelidir.



NEDEN ROBOT?

Bir robot tasariminda
Mekanik Yapilar
Elektromekanik Yapilar
Veri Toplayicilar
Kontrol Unitesi

Batarya



MEKANIK TASARIM

Govde ve uzuvlarindan olusur.

Uzerine yerlestirilcek her tiirlii donanima uygun
yatak, yuva, montaj alani bulunur.

Tasariminizda DEKOTA kullanmaniz tavsiye
edilir.



‘?

"PVC hammaddesinin icine kimyasallar
homojen bir bicimde karigtirilarak cekme
veya dokme hattinda tiretilen levhalar

~ olarak bilinir.

« Halfiftir,
~ + Kolay kesilir, kolay yapisir
(Islemesi kolaydir)
 Dayaniklidir.

PVC foam levhalar piyasada dekota yada
foreks olarakta bilinirler. Tam Tirkce
karsiligr koplik PVC levhadar.




ELEKTROMEKANIK SISTEMLER

DC Motorlar
AC Motorlar (Bu calismada tavsiye edilmez)

Besleme tinitesi Batarya olacagindan tavsiye
edilen 3 tip basit motor

Rediiktorli DC motor (60-120 RPM arasi)

Adim (Step) Motor
Servo Motor



TASARIMI SEKILLENDIRIKEN

Robotun yiriitiilmesi
Tekerlekli
Palethi
Ayakli




MOBIL ROBOTUN BOYUTLARI

Bunu o6lceklendirmek istemedik. Ama alan belli.
250 cm x 250 cm. Ortamda kolaylikla hareket
edebilecek, calisabilecek bir tasarim yapmaniz
1stenmektedir.



KUTUYU TESPIT

Ortamda 3 adet rastgele konulmus kutu var.

Amac kutuyu bulmak, tanimak, tasimak, rafta
uygun yere yerlestirmek.

Kutular karton veya kopiik olabilir. Hafif. Kutu
boyutlari en kiicik « 5x5x5 cm®» olarak

glincellenmistir.



KUTUYU BULMAK

Kutuyu bulmak icin optik, ultrasonik veya
gorunti 1sleme gibi tekniklerini kullanabilirsiniz.



KUTUYU TANIMAK

Kutuyu tanimak i¢cin kutu tizerine
yerlestirilebilecek RFID, karekod, Barkod veya
baska bir ¢oziim yolu bulabilirsiniz.



KUTUYU TUTMAK

Robot kolu tasariminda tasima ve tutma icin bir
tasarim yapmalisiniz.

Tutma 1¢in
Kiskac

Vakum
Kanca

Yapiskanh

Kepce
o1b1 1stediginiz yontem veya yontemleri
kullanabilirsiniz.



KUTUYU TASIMAK

o Hand lift veya rotasyonel eklemli kol veya
1stediginiz yontemle yapabilirsiniz.




RAF

Raf sistemi 2 katli. 1 ve 2 ile isaretli alanlar
sadece. Sekilde ki1 gibi malzemeleri 1 ve 2
numarali kisimlara konulacak.

Eni en az: 30 cm

Raf aralik yliksekligi en az 8 cm

g
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1 ’ Raf aralik yliksekligi




RAF SISTEMI

Raf aralik yliksekligi

2
Raf sisteminde her kat Raf aralik yiksekligi
3 bolim gibi diigtiniin. ]
a, b, c.

Ornek olarak jiiri/danigsman hocaniz
sizden kutunun birini 1b’ye, birini 1 c’ye,
birinin de 2 a’ya konulmasini isteyebilir.

Raf lizerine 1stediginiz yapida sensorleri
yerlestirebilir, renklendirme yapabilir
veya bagka ¢oziim yollar: gelistirerek
konum bulma saglayabilirsiniz.



CALISMA ALANI

Minimum 230 cm x 230 cm alan icerisinde
calisilacaktir.

Raf kenarda ve ortali olacaktir.

Ornek calisma alam gorsel olarak
hazirlanacaktir.



HABERLESME

Istenilen haberlesme modiilii, arayiizeyi
kullanilabilir.

Prpje sunumu sirasinda robot uzaktan kumanda
1le kontrol edilemez (ancak istenilirse uzaktan
kumanda eklenebilir. Proje sunumunda bu
yontem kullanilamaz.)

Sadece konum ve durum bilgisini iletebilecektir.



AMAC

Sizden istenen; ¢coziim yontemleri gelistirmeniz
ve uygulamaya dokmeniz.

Gelistirdiginiz yontem ve ¢oziimler jiiri
tarafindan degerlendirilecek.

Robotik konusu bilgisayar, makine, elektrik,
elektronik, kontrol, otomasyon, mekatronik
muhendislikleri 6grencilerinin calisma alanlarim
1Cerir.



EKIP

Tavsiye edilen,

Yazilim
Donanim
Mekanik

Haberlesme

alanlarinda ortak bir ekip kurmaniz. Is paylagiminiz
onemli. Is yiki dagiliminiz 6neml..

Ekip icinde her 6grenci ayni notu alamayabilir. Proje
basgarili olsa bile ekipten gecer notu alamayip kalan
olabilir. Bu hassasiyette hareket ediniz.



MINIMUM CIKTILAR:

Tekerlekli, belirlenen ebatlardaki kutular:
tutabilen, kaldirabilen ve tasiyabilen bir gezgin
robotun mekanik tasariminin yapilmasi. Bu
mekanik tasarima uygun olarak uygun motor
suricu devrelerinin ve bu siirtici devrelerini
kontrol edebilecek mikrodenetleyicili elektronik
donaniminin ve yaziliminin yapilmasa.

Kutuyu tutmak veya tasimak 1¢cin kontrol
sisteminin tasarimi yapilmalidir.

RFID okuyucu/Karekod okuyucu/goriinti isleme
elektronik donaniminin sisteme entegre edilmis
olmasi.



MINIMUM CIKTILAR:

Uygun raf bolgesine gidebilmesi icin alanda
belirlenen cizgileri takip edebilecek bir elektronik
donaniminin olusturulmasi ve gezgin robota
entegre edilmesi.

Engel tespiti ve bu engele gore otonom bir sekilde
hareket kabiliyetinin saglanabilmesi icin uygun
yazilimlarin geligtirilmes:.

Kablosuz haberlesme sistemi icin uygun
elektronik donanimlarin belirlenmesi ve
kullanilabilmesi.



MINIMUM CIKTILAR:

Ana kontrol biriminde (server/bilgisayar)
malzemelerin hangi raf bolgesine gidecegini
belirleyecek bir arayliz yaziliminin
gerceklestirilmesi.

Bu araytuz yazilimi ile robotun kablosuz olarak
haberlesmesinin saglanmasa.

Depo alaninda rastgele hareket ederek ana
kontrol biriminin belirledigi malzemeyi (kutuyu)
RFID’sini okuyarak bulmasi ve malzeme hangi
rafa gotirilecekse uygun ¢izginin takibinin
yapilarak belirlenen raf bélgesine malzemenin
(kutunun) birakilmasi.



CALISMAYA EKLENEBILECEK
OZELLIKLER:

Ana kontrol birimi icin masatisti yazilimi
yaninda mobil yazilim gelistirilerek akilli telefon
tizerinden kontrol sistemi olugsturulabilir.

Daha uzun mesafelerde haberlesme
saglayabilecek kablosuz haberlegme
protokollerinin ve bu protokollere uygun
donanimlarin kullanilmasai.

Uygun raf bolgesinin tespiti icin kapali alan
konum belirleme sistemler: gelistirilmesi (kapal
alanda konum belirleme hata orani yliksek
oldugu 1cin calismanin ilerlemesine ve kalan
zamana gore calismaya eklenebilir).



Madem yiizme 6grenmek istiyorsunuz, havuza
girmeden bu 1s olmaz.
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